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昭 和 4 5 年 3  打
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昭 和 4 5 年 4  打
昭 和 四 年 4 月
昭 和 5 1 年 8 月
昭 和 5 6 年 4  打
昭 和 印 年 4 月
昭 和 6 2 年 4 月
平 成 5 年 4 月
平 成 1 7 年 3  刃
昭 和 1 7 年 3 月 2 4 日 生
東 京 都
大 学 院 佶 報 科 学 研 究 科
東 京 大 学 工 学 部 産 業 機 械 工 学 科 卒 業
東 京 大 学 大 学 院 工 学 系 研 究 科 産 業 機 械 工 学 専 門 課 程 博 士 課 程 鯵 了
通 産 省 工 業 技 術 院 機 械 技 術 研 究 所 研 究 員
通 産 省 工 業 技 術 院 機 械 技 術 研 究 所 主 任 研 究 官
ス タ ソ フ ォ ー ド 大 学 人 工 知 能 研 究 所 鉾 員 研 究 員
機 械 技 術 郁 究 所 生 産 工 学 部 ロ ポ ッ ト エ 学 課 長
機 械 技 術 研 究 所 生 産 工 学 部 ロ ポ ッ ト エ 学 課 企 画 室 長
東 北 大 学 工 学 部 教 授
東 北 大 学 大 学 院 恬 蛾 科 学 研 究 科 に 配 置 換
東 北 大 学 を 定 年 退 職
位
昭 和 4 5 年 3 月
受 賞
昭 和 6 3 仔
平 成 4 年
平 成 5 年
平 成 9 午
工 学 博 士 ( 東 京 大 学 )
日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 論 文 賞
日 本 産 業 用 ロ ポ ッ ト エ 業 会 功 労 者 賞
日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 功 労 賞




















































建 設 技 術 恊 会 虻 設 ' 1 1 菜 に 関 わ る 技 術 開 充 支 緩 ; 1 川 聖 遺 定 委 a 会 委 員 ( 平 成 7 午 ~ )
建 没 竹 東 北 地 方 建 股 局 建 ' 没 技 術 開 売 懇 談 会 副 座 長 ( 平 成 8 4 f )
川 お み や ぎ 片 業 振 興 機 榊 偵 蕗 保 祉 ' 密 査 委 n 会 委 n  ( 干 成 H 年 ~ 平 成 1 駒 二 )
ロ ポ ッ ト 創 造 燭 暢 郁 亮 技 大 会 小 央 妥 n 会 卿 ノ 1 H 史  C 平 成 Ⅱ 午 ~ )
ロ ポ ヅ ト 創 造 国 際 競 技 大 会 企 画 部 会 委 Π 長 ( 十 成 Ⅱ 年 ~ )
ロ ポ ッ ト 創 造 仏 1 際 競 技 人 会 倒 際 部 会 委 n 長 ( 平 成 Ⅱ η , ~ )
科 学 技 1 1 、 j 振 典 水 業 団 虫 川 」 競 技 会 委 n 長 ( 十 、 成 H 年 ~ )
つ く は 1 卜 学 万 " 記 念 1 材 団 苧 の 根 ロ ポ ッ  1 、 活 動 支 援 , Ⅱ 業 遺 定 委 n 会 委 貞 ( 、 W 支 Ⅱ 午 ~ 平 成 1 3 q )
つ く ば 科 ツ ガ M 祀 念 財 団 開 介 企 曲 1 委 n 会 妥 n  軒 勺 戊 Π 年 ~ 平 成 1 3 イ 吟
柬 北 通 産 j ■ ・ 知 能 型 竹 , 1 祉 介 護 機 器 J " 在 委 n 会 委 n 長 ( 乎 成 1 1 4 下 ~ )
知 能 型 福 祉 介 護 機 器 川 1 兆 恊 議 会 会 長 ( 、 r 成 Ⅱ 年 ~ )
中 幻 東 北 テ ク ノ ア ー チ 東 北 地 域 に お け る 知 能 刑 福 祉 ・ 介 護 機 器 関 連 庠 業 の 現 状 と 将 来 展 中 に 関
す る 訟 , 仔 f 研 究 委 a 会 委 n  ( ・ 平 成 H 年 ~ 十 ・ 成 】 2 1 F )
獣 お み や ぎ ル 業 振 興 機 1 品 地 域 技 術 起 業 化 助 成 零 査 委 n 会 委 n  ( 、 1 勺 女 Ⅱ 年 ~ 平 成 1 3 年 )
( 則 ) み や ぎ 廊 業 振 興 機 削 光 学 協 同 研 究 助 成 審 査 委 貝 会 婆 n  ( 平 成 Ⅱ 仟 ~ 平 成 1 3 q , )
文 部 省 ツ 才 局 癖 議 会  i 仔 門 委 貝 ( 平 成 Ⅱ 年 ~ 乎 成 1 3 年 )
ロ ポ ッ ト 創 造 匹 1 際 鏡 技 人 会 小 央 委 貝 会 国 際 フ ォ ー ラ ム 委 員 会 委 n 長 ( 十 成 1 2 年 ~ )
東 北 1 宗 業 活 刊 イ ヒ セ ン タ ー ・ ロ ポ ッ ト 1 渕 池 庠 業 振 興 委 貝 会 委 I U ^ ( 平 成 1 2 年 ~ 平 成 1 3 匂 り
パ ー ト ナ ー ロ ホ ヅ ト 人 会 突 h 委 R 会 禿 ι U 乏 ( 平 成 1 2 年 ~ )
通 廊 竹 ・ Π 人 ロ ポ ヅ ト 「 菜 会 汰 Ⅲ . 代 ロ ホ ヅ ト 技 術 i 1 鄭 洛 」 腔 f ] y 門 委 n 会 委 a  ( 十 ・ 成 1 2 年 ~ 、 F 成 1 3
イ f )
( 社 ) 東 北 如 股 恊 会 建 設 , Ⅱ 業 に 関 わ る 技 術 1 刑 窕 支 援 制 哩 委 n  ( 十 成 1 2 年 ~ ・ 乎 成 1 3 午 )
q 上 ) 発 明 協 会 ' 宮 城 1 ι 支 部 卯 l f  ( 十 ・ 成 1 3 年 ~ 、 r 成 1 7 年 )
( 則 ) 先 端 建 設 技 術 セ ン タ ー 廸 設 ロ ポ ッ ト 研 窕 会 委 n 長 ( 十 成 1 駒 二 ~ )
( 財 ) つ く ば 科 学 ノ j 「 寺 ' ; d 念 I U  団 ' 平 議 i 、 1  ( 、 1 り 戍 1 4 件 ~ 平 成 1 6 イ f )
川 お つ く は 1 十 学 万 愽 祀 念 川 団 ロ ポ ヅ ト ー 剣 強 学 粋 メ ニ ュ ー 開 充 支 援 心 業 進 定 委 n 会 委 員 ( 十
成 1 4 イ に ~ 平 成 1 7 卸 )
日 ム ツ 術 娠 興 会 " 別 何 「 究 n 等 審 査 会 山 、 1 " 」 委 R 会 慶 n  い 円 女 1 4 年 ~ 平 成 1 6 イ に )
( 財 ) み や ぎ 虚 業 振 興 機 1 " 島 度 技 術 振 興 心 柴 響 査 委 n 会 委 n  ( 平 成 1 5 年 ~ 平 成 1 フ ィ 月
横 断 川 リ ▲ 幹 科 ' 1 技 術 迎 介 織 断 型 基 忰 科 学 技 術 推 近 協 議 会 委 n  ( 平 成 1 5 ζ F ~ )
1 司 際 ロ ポ フ ェ ス タ 恊 会 ' 女 0 . 御 俳 委 n 会 委 n R  ( 平 成 1 5 午 ~ )
国 際 ジ ュ ニ ブ ロ ポ コ ン 血 八 戸 災 行 委 n 会 禿 n  委 n  ( 乎 成 1 5 年 )
( 則 ) 防 衛 施 設 技 1 1 " " 会 探 査 評 価 検 村 委 員 会 枩 j U そ や 内 脚 5 匂 二 )
仙 台 市 判 ・ ツ 嘘 1 糾 " 刈 展 企 廸 j 赴 枇 委 n 会 委 n  ( 平 成 1 6 匂 ヲ
Π 本 工 学 ブ カ デ ミ ー 第 6 1 ・ 1 E A J 国 際 シ ン ポ ジ ウ ム 細 織 迎 営 委 n 会 び 杓 戌 1 6 午 )
( N P O ) 1 釧 深 ロ ポ フ ェ ス タ 恊 会  H I 、 打 長 ( 平 1 戌 1 6 イ 干 ~ )



































ロ ボ ヅ ト の 世 界  q 十 予 教 養 講 座 実 施 粗 告 , ! リ
中 野 栄 二 , 1 9 8 伊 甲 8 " ,  f 業 技 術 院 総 務 部 計 画 課
加 工 機 械 と ロ ポ ヅ ト ( R C 詔 機 械 加 王 環 境 否 刷 叟 化 の た め の マ ン ・ マ シ ン シ ス テ
ム に 感 す る 研 究 成 果 般 告 染 ・  D
小 野 栄 二 , 1 9 8 0 午 9  打 , Π 本 機 械 学 会
原 子 力 発 " 技 術 の 将 来 ビ ジ ョ ン
中 野 栄 二 _ 他 , 1 9 別 年 3 門 , ( 財 ) 産 業 研 究 所 / ( 財 ) 上 業 開 発 研 究 所 調 杏 研
ξ 1 モ 1 製 イ 片  i 1 1
原 子 カ プ ラ ン H 午 業 ロ ポ ヅ ト 開 発 に 関 す る 調 査 研 究 蛾 告 、 冉
. ・ 1 唯 予 栄 _ ' 、 , 他 ,  1 9 別 午 1 0 打 , " 本 産 業 用 ロ ポ ヅ ト エ 業 会
加 上 機 械 へ の ロ ポ ッ ト ・ キ ャ リ ヤ の 適 用 ( 機 , W 川 上 環 境 品 度 化 の た め の マ ン ・
マ シ ン ・ シ ス テ ム に 関 す る 研 究 / 研 究 成 果 恨 告 1 1 1 ・ Ⅱ )
小 野 栄 二 , 1 9 8 1 イ r l 0 ナ 1 , 日 木 機 械 学 会
商 レ ベ ル 放 射 性 廃 棄 物 の 取 り 扱 い に 関 す る ロ ボ ヅ ト 技 術 調 査
巾 野 栄 二 , 他 , 1 9 8 2 午 3  打 , ( 1 1 オ ) 原 子 力 安 全 研 究 恊 会
生 産 技 術 品 度 化 に 関 す る 剥 査 研 究 ( 機 械 材 料 嵯 品 化 ) ( 機 械 エ ン ジ ニ ア リ ン グ ・
プ ロ ジ ェ ク ト 開 発 小 業 報 告 冉 / Ⅷ 仟 「 1 5 6 イ 刊 卿
, 十 、 野 栄 二 , 他 ,  1 9 8 が 平 7 円 , 日 本 機 械 工 業 迎 合 会
令 力 向 移 動 ロ ポ ッ ト の 制 御 ( 機 械 加 _ [ 喋 境 品 度 化 の た め の マ ン ・ マ シ ン シ ス テ
ム に 関 す る 研 究 成 果 桜 告 i l D
, 1 ・ リ 1 1 ・ 栄 _ ニ , , i 井 俊 牛 ' , 1 9 8 2 イ 1 二 1 0 打 ,  U  本 機 械 ' γ 会
累 急 、 時 刈 策 ・ 叔 j 功 機 械 シ ス テ ム に 1 刈 す る 訓 査 研 究 報 告 冉
巾 野 栄 二 , 他 , 1 9 8 3 午 3 刀 , 機 械 シ ス テ ム 振 興 協 会 / 日 木 シ ス テ ム 開 発 研
プ 0 j ザ
ロ ポ ッ ト と 人 工 知 能 ( 科 学 技 術 フ ォ ー ラ ム ' 8 4 縦 告 . ! D
, や 野 ・ 栄 、 t , 他 , 1 9 8 4 年 3 1 1 , 打 人 1 斗 学 技 術 1 辰 興 財 団
極 限 竹 業 ロ ポ ッ ト の 研 究 1 刑 発 と そ の 1 - 1 米 比 較 ( 日 米 産 業 比 較 に 関 す る 諦 墜 f 価 究
縦 告 ' 1 1 )
小 野 栄 二 ,  1 9 8 4 年 3 j j , 4 M ) 圃 ξ 業 研 究 所 / ( 社 ) 日 本 経 洗 仙 究 セ ン タ ー
昭 和 5 8 イ W 愛 自 動 縫 製 シ ス テ ム 研 究 成 果 叛 告 ' 1 1
新 井 健 牛 J  ' ・ ト 野 米 二 , 他 , 1 9 8 4 年 3  打 , 機 械 技 術 研 究 所
移 動 ロ ポ ヅ ト 用 搭 城 形 位 描 ソ j 向 検 1 _ Ⅱ 奘 朧 ( R C 6 4 次 川 代 工 件 シ ス テ ム に 関 す る
研 究 研 究 成 果 縦 告 . ! D






























































メ ッ セ ン ジ ャ ロ ポ ッ ト の 開 発 と そ の 機 能 ( 文 部 名 科 研 普 重 点 領 域 研 究 成 果 探 告 会 )
中 野 栄 一 , , 高 橋 隆 行 , 人 久 保 宏 樹 , 王 志 東 , 1 9 9 8 年 1 打
3 0
ロ ボ フ ェ ス タ 2 0 0 1 閉 会 式 ・ ロ ポ フ ェ ス タ 2 0 0 1 実 施 報 告
, 、 1 ・ 叫 f 栄 二 , 2 ( 川 リ F H 月 , ロ ポ フ ェ ス タ 巾 央 枩 貝 会 ・ ロ ポ フ ェ ス タ 1 中 奈 川
2 0 0 1 突 h 委 H 会
特 別 報 告 「 知 能 型 福 祉 介 護 機 器 開 発 プ ロ ジ ェ ク ト 」 の 進 捗 状 況
中 野 栄 二 , 2 0 0 2 年 6 打 , 知 能 型 福 祉 介 護 機 器 洲 兆 恊 議 会
総 合 コ メ ン ト : ロ ホ ッ ト 災 験 学 習 メ ニ ュ ー 開 売 に お け る 成 果 ・ 告 及 根 告 会
巾 甥 , 栄 一 - 2 0 0 2 年 1 月 , つ く ば 科 ツ カ 1 噂 記 念 財 団
3 1
3 2
皿 . 研 究 論 文 ( 単 独 執 筆 . 共 同 執 筆 )
1 . 虚 業 則 ロ ポ ッ ト
小 野 栄 ご . ,  H 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 部 一 7 4 1 ,  1 9 8 0 年
2 . 〔 作 機 械 と ロ ポ ヅ ト
寸 ・ . 少 f 栄 _ ニ , 日 本 機 械 学 会 誌 ・  V O ] . 8 3 - 7 4 2 , 1 9 8 0 司 二
3 . 移 動 ロ ボ ッ ト 用 セ ン サ の 現 状 と 展 望
中 Ⅲ f 栄 二 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 誌 ・  V 0 1 . 5 - 3 , 1 9 8 1 イ 1 、
4 . 産 業 用 ロ ポ ッ ト
中 野 栄 _ ' 、 , 日 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 4 - 7 5 3 , 1 9 8 1 年
5 .  p o t e n t i a l i l i e s  o f J a p a n e s e  R o b o t l n d u s t r y
E i j i N a k a n o ,  J .  o f  J a p a n e s e  T r a d e  &  1 n d u s h ・ y  .  V 0 1 . 1 1 , 1 9 8 2 年
6 . 福 1 1 1 ・ j 1 1 ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 二 , 逃 Υ 通 イ 丹 学 会 誌 ・  V 0 1 . 価 一 4 , 1 9 8 2 年
フ . 産 業 刑 ロ ポ ッ ト
ヰ . 野 栄 二 ,  H 木 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 5 - 7 6 5 , 1 9 8 2 午
8 , 産 業 用 ロ ポ ッ ト の 将 来
中 野 栄 一 _ , Π 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 5 - 7 6 6 , 1 9 8 2 イ f
9 . 移 卿 川 リ 1 ; 載 形 位 朧 方 向 計 測 裴 羅 の 開 発 と 性 能 部 価
新 井 健 牛 ゛ 中 野 栄 二 , 計 測 打 動 制 御 学 会 論 文 集 ・  V 0 1 . 1 8 - 1 0 ,  1 9 8 2 年
1 0 . ロ ポ ヅ ト マ ニ ビ ュ レ ー タ の 新 し い 制 御
新 J 卜 健 生 , 小 野 栄 二 , 計 測 と 1 , 1 1 初 1 ・  V 0 1 . 2 1 - 1 2 , 1 9 8 2 年
H . 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 二 , 日 本 機 械 学 会 誌 ・ V 0 1 . 8 6 - 7 π , 1 9 8 3 4 「
n Development of Measuring Equipment for Locomotion and Direction
(MELODD using ultrasonic waves
Tatsuo Arai, Eiji Nakano, Trans. ASME, J. of Dynalnic systen〕S, Meas・







An Approach to colnputer coordination of Mouon for Energy E丘icient
Walking Machines
R.B. MCGhee, E. Nakal]0, N. Koyachi, H. Adachi, BUⅡetin of Mechanica]
Engineering Laboratoly . V01,43,1986年
Process o{ U〕e foundation and inauguration of the Robotics society of Japan








Design and Basic contro] of stair-CⅡmabale Fixed Gait Hexapod wa11dnσ
Mad〕ines
N. Koyachi, H. Adachi and E. Nakano, Adval〕ces in Flexible Auton〕ation
and Robotics volume Ⅱ(Book NO.10271B), 1988年
Nlechanism and contr01 0{ a QU山'uped walking Robot
H. Adachi, N. Koyad〕i, and E. Nakano,1EEE control systems Magazine ・
V01.85,1988年
DEVE上OPMENT OF A QUADRUPED WALKING MACHINE AND ITS
ADAPTIVE CRAWL GAIT
HironoriAdad〕i, Noriho Koyachi, Tatsuya NakalくUra, Tatsuo Arai, Keiko
Homma,1990JAPAN-USA SYMPOSIUM ON FLEXIBLE AUTO"














H u g e  o b j e c t  M a n i p u l a t i o n  i Ⅱ  S p a c e  b y  v e h i d e s
H i T O S 1 1 i  l く i m 1 Ⅱ ' a ,  z h i d o n g  v 、 7 a n g  a n d  E i j i  N a k a n o , 1 E E E  l n t e r n a t i o n a l
凡 V o r l く S h o p  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t a n S  Π て O S ' 9 0 , 1 9 9 0 年
S I A I R  A D A P T I N G  C O N T R O L  O F  S E M I - F I X E D  G A I T  G E X A P O D
W A 上 K I N G R O B O T
N o r i h o  K o y a c ] 1 i ,  H i T o n o T i  A d a d 〕 i ,  T a t s u y a  N a k a m 山 ' a ,  E i j i  N a l く a n o , 1 9 9 0
J A P A N - U . S A  S Y N I P O S I U M  O N  F I , E X I B L E  A U T O M A T I O N  - A
P A C I F I C R I M  C O N F E R E N C E - , 1 9 9 0 年
T E R R A I N  F O L L O W I N G  C O N T R O L  O F  S E L F - C O N T A I N E D  S E M I ・
- F I X E D  G A I T  H E X S A P O D  訊 I A L K I N G  R O B O T
N o r i h o  K o y a c h i ,  H i r o n o r i  A d a d 〕 i ,  a n d  T a t s u y a  N a k a m u r a ,  E i j i  N a ] 訊 n o ,
I E E E  l n t e r n a t i o n a l  w o t l く S 1 1 0 p  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s  l R O S
' 9 0 , 1 9 9 0 イ 「
' 1 、 U の 闘 敦 を す る ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 ム , 佐 伯 昭 雛 , Π 本 ロ ホ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 - 3 ,  1 9 9 0 年
跳 趾 機 械 の 着 地 制 御
小 野 栄 _ 、 _ , ノ 、 ク J 杲 宏 樹 , 木 村  1 告 , 訂 人 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 9 - 2 , 1 9 9 1 年
脚 に 設 耀 さ れ た カ セ ン サ を 用 い た 4 脚 歩 行 ロ ポ ッ ト の 適 虻 、 歩 容
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小 谷 内 , 中 野 栄 _ ニ , 安 逹 , 金 子 , 阿 部 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2 回 日 本 ロ ホ
ヅ ト 学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 8 4 年 Ⅱ 打
固 定 歩 容 形 6 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 階 段 登 降 歩 容
安 逹 , 小 谷 内 , 中 野 栄 一 → 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2 回 H 本 ロ ホ ッ ト 学 会 学 術
; 哉 演 会 , 1 9 8 4 q 三 H j l
J 吋 劉 舳 全 周 形 ポ テ ン シ ョ メ ー タ の 開 発
中 野 栄 二 , 新 井 健 生 , 大 島 末 明 , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2  回 Π 本 ロ ポ ッ ト 学
会 学 術 献 演 会 , 1 9 8 4 午 Ⅱ 打
全 方 向 移 動 車 ( O D V I ) の 無 人 疋 行
橋 野 , 中 野 栄 二 , 計 測 自 動 制 御 学 会 第 2 4 囲 計 測 口 動 制 御 学 会 学 術 擶 演 会 ,
1 9 8 5 年 7  j J
B 1 上 A T E R A L  C O N T R O L  S Y S T E M  F O R  M A N I P U L A T O R S  X 刃 I T H  C O M ・
P L E T E L Y  D I F F E R E N T  C O N F I G U R A T I O N S
T .  A r a i ,  E .  N a k a n o ,  p r o c .  o f  ' 8 5  1 n t .  c o n f .  o n  A d v a n c e d  R o b o t i c s , 1 9 8 5
年 9 月
メ カ ト ロ ニ ッ ク ス と エ ネ ル ギ ー
中 野 栄 二 , 日 本 能 率 協 会 ' 8 5 新 テ ク ノ ロ ジ ー シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 8 5 年 9  打
D E V E L O P M E N T  O F  D I R E C T - D R I V E  H U M A N - L I K E  M A N I P U L A T O R
T .  A r a i ,  E .  N a k a n o ,  T .  Y a n o ,  R .  H a s h i m o t o , 1 .  T a k e y a m a ,  p r o c .  o f  1 5 t h












45 SENSOR SYSTEM OF A GUIDLESS AUTONOMOUS VEHICLE IN A
FLEXIBLE MANUFACTURING SYSTEM
E. Nakano, N. Koyachi, Y. Agari, S. Hirooka, proc. ot 15th lnt. symp. on
Industrial Robots, 1985イr 9 Jj
Researches on Locomotion l'eC11n010gy at MEL in the "Advanced Robotics
Techn010gy" projed
E. Na]くano, proc. of tl〕e lnt. worlくShop on Nuclear Robotics, 1985イ1、 9 jl
TI〕e Application olAdvanced Ted〕n010gies to the lnstrumenls and Machines
for the Disabled
E. Nakano, proc. on Japan-sweden symposiunl on Technical syslems





































マ ニ ピ ュ レ ー タ の 動 特 件 制 御 の 基 本 的 お 察
欠 野 , 中 野 栄 二 , 新 井 , 橋 本 ,  H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 雰 弗 回 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会
学 術 誥 演 会 , 1 9 8 5 年 1 リ 1
井 拘 東 形 6 自 由 度 バ イ ラ テ ラ ル マ ス タ マ ニ ピ ュ レ ー タ の 開 発 ( 第 1 , 脚 り ニ ャ
ト ル ク モ ー タ を 朋 い た 6 自 由 度 直 交 座 標 り ン ク 機 榊 式 マ ス タ の 試 作
中 野 栄 二 , 新 井 , 谷 和 リ 」 , 橋 野 , 日 木 ロ ホ ッ ト 学 会 第 3 1 回 H 人 ロ ポ ッ ト 学
会 学 術 講 演 会 , 1 9 部 年 Ⅱ 打
自 立 形 6 脚 移 動 ロ ボ ヅ ト  M E L C R A B - 2  一 確 気 的 速 結 に よ る 半 1 創 定 歩 容 一
小 谷 1 人 」 範 穂 , 安 達 弘 典 , 中 野 栄 一 . , 第 3  匝 畉 所 彪 移 動 ロ ボ ヅ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,
1 9 8 6 年 6  j l
四 脚 歩 行 ロ ポ ッ ト 「 か め  H ヲ 」 の 機 桝 と 制 御 / 第 1 帆 新 し い 脚 機 構 の 捉 案 と
四 脚 歩 行 ロ ボ ッ ト へ の 適 用
小 野 栄 二 , 安 逹 弘 典 , 小 谷 内 , 辻 , 中 原 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 4  回 Π 本 口
ボ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 ,  1 9 8 6 年 1 2 刀
四 脚 歩 行 ロ ボ ヅ ト 「 か め 1 号 ヨ の 機 枇 と 制 御 / 第 2 蝦 準 動 的 歩 行 の 適 用
安 達 弘 典 , 中 野 , 栄 二 , 小 谷 内 範 穂 , 日 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 4 1 回 Π 本 ロ ポ ッ ト
学 会 学 術 詔 i 演 会 , 1 9 8 6 年 1 2 打
自 動 縫 製 用 マ ニ ピ ュ レ ー タ の 例 発 ( 第 3 帳 : 2  号 機 の 設 副 ' と 試 作 )
矢 野 智 昭 , 橋 人 亮 一 , 新 井 , , ・ レ 村 , 中 野 栄 二 , 竹 Ⅱ _ 1 , 杉 岡 , 商 橋 ,  H 本 口
ポ ヅ ト 半 会 鋪  4 1 回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 誹 演 会 , 1 9 8 6 年 1 2 上 1
全 方 向 移 動 , 1 i ( O D V D  の マ ヅ プ に よ る 誘 導 実 験
橋 野 賢 , 久 米 正 火 , 中 野 栄 t , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 4  回 日 木 ロ ポ ッ ト 学
会 勺 ゞ 才 村 誠 演 会 , 1 9 8 6 介 ' 1 2 ナ ]
D e v e ] o p m e n t  o f  a  D i r e d - D r i v e  M a n i p u l a t o t  { O T  A u t o m a t e d  s e w i n g  s y s t e m
T O M O A K I  Y A N O ,  T A T S U O  A R A I ,  T A T S U Y A  N A K A M U R A ,  E U I
N A K A N O ,  R Y O I T I H A S I M O T O , 1 C H I R O  T A K E Y A M A ,  S Y O U J I S U 、
G I O K A ,  J U N - 1 C H I  T A K A H A S H I ,  p r o c e e d i n g s  o f  1 7 t h  l n t e r n a t i o n a l
C o n f e r e n c e  o n  l n d u s t r i a ]  R o b o t s . 1 9 8 7 年 4  村
移 動 ロ ポ ッ ト 制 御 技 術 の 現 状 と 将 来
小 野 栄 二 , 第 3 0 回 自 動 制 御 連 介 講 演 会 , 1 9 釘 年 1 0 月
階 段 登 降 可 能 な 固 定 歩 容 形 剖 鄭 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 4 報 )  M E L C R A B - 2
の 半 固 定 歩 容 の 周 剣 制 御
小 谷 内 範 穂 , 安 達 弘 典 , 小 野 , 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 5 回 H 本 ロ ボ ヅ ト
学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 8 7 午 1 1 月
階 段 登 降 6 1 仰 移 動 ロ ポ ッ ト  M E L C R A B の 制 御
小 谷 内 範 穂 , ヰ ・ 唖 チ 栄 _ _ ニ , 安 述 弘 典 , 計 訓 抽 動 制 御 学 会 ・ 旺 木 ロ ポ ッ ト 学 会 ・





























































脚 移 動 の 俄 間 題 と ひ と つ の 試 み
' ・ 1 哩 f 栄 二 , 日 本 機 械 学 会 第 6 7 瑚 通 ' 常 総 会 講 演 会 , 1 9 9 0 年
不 整 地 走 打 可 能 な 移 動 機 構 の 開 発
巾 野 栄 二 , 日 水 機 械 学 会 東 北 支 部 ・ 粘 密 下 学 会 東 北 支 部 , 東 北 支 部 八 戸 地
力 訓 ■ U 会 , 1 9 9 0 イ 〒  6  ナ 1
視 覚 セ ン サ を も つ 移 動 ロ ポ ッ ト の 制 御
小 野 栄 に ,  1 _ 1 本 機 械 学 会 第 6 別 明 令 国 大 会 講 演 会 , 1 9 9 0 年 9  刀
肺 筈 者 川 マ ウ ス イ ン タ ー フ ェ ー ス
田 島 文 之 , 安 Ⅲ 南 枝 , 松 川 卓 二 , 中 野 栄 二 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 第 H 回
バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 学 術 訓 脚 1 会 , 1 9 9 0 年 9 打
セ ン サ 恬 鞁 に よ る 幾 何 モ デ ル 生 成
林 川 、 t , 木 村 浩 , 中 野 栄 、 ' . ,  U 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 8 回 H 木 ロ ポ ヅ ト 学 会
学 術 講 演 会 , 1 9 9 0 午 1 1 月
階 段 登 降 可 能 な 固 定 歩 容 形 6 鵬 坏 多 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 5 何 ■  M E L C R A B - 2
に お け る 半 1 囲 定 歩 容 に よ る 接 地 . 点 変 史
小 谷 1 / 、 川 遊 穂 , 安 途 弘 典 , 小 村 逹 也 , 小 劉 咲 t _ ニ ,  H 本 ロ ホ ッ ト 孚 会 第 8  回 日
人 ロ ホ ヅ ト 学 会 学 才 村 論 演 会 , 1 9 9 0 午 H 打
憤 性 モ ー メ ン ト 変 化 を 用 い た 宇 市 ロ ポ ッ ト の 姿 勢 制 禍 1 に 関 す る 研 究
し 屋 真 ' , 小 村 裕 , 木 村 浩 , , ・ 1 ・ Ⅷ f 栄 _ ム , 日 本 ロ ボ ヅ ト 学 会 第  8  回 Π 木
ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 9 0 午 1 υ ]
劇 川 N 愉 型 ロ ポ ヅ ト の 機 1 品 と 制 御 に 関 す る 何 1 究 第 2 縦 : 段 1 乗 り 越 え に お け る
脚 と 井 帥 命 の 恊 コ 打 仂 作
野 中 汗 ・ ・ ' , 木 村  1 告 , 小 野 栄 二 , 日 木 ロ ボ ヅ ト 学 会 第 8 1 田 日 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 術 1 満 演 会 , 1 9 9 0 イ に U 1 1
竹 格 を 川 い た 移 動 ロ ポ ヅ ト 刑 地 図 恬 報 の 表 現
中 野 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 1 会 第 8 [ 川 Π 水 ロ ポ ヅ ト 学 会 半 術 誰 演 会 , Ⅱ 川 0 ザ
Π 打
向 f 1 1 歩 容 形 4 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 売 第 3 縦 屯 心 位 置 適 応 歩 容
安 辻 弘 典 , 小 谷 内 範 穂 , 小 村 述 也 , 新 井 健 生 , 木 Ⅲ 1 敬 子 , , ・ 1 ・ , 野 栄 一 . . 日 本
ロ ホ ッ ト 学 会 第 8 回 H 本 ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 ,  1 Ⅸ 川 年 Ⅱ 月
r 1 律 疋 行 屯 両 の 操 舵 制 御
服 部 彰 , 杣 木 進 , 中 野 栄 t , 訂 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 鋪 8 回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 袮 武 " 演 会 ,  1 9 9 0 イ r ' 1 υ ]
跳 躍 機 械 の 脚 部 の ソ フ ト ラ ン デ ィ ン グ ー 跳 躍 機 械 に 関 す る 研 究 ( 第 2 都 )
大 ク J 杲 宏 樹 , 木 村 浩 , 小 野 栄 、 、 ' . ,  U 木 ロ ポ ッ ト 学 会 第 8 1 可 H 本 ロ ポ ッ ト



















Development of stair-dimbable se]f-cnlained Hexapod waⅡdng Robot witl〕
Fixed Gait
Noriho KOYACHI, Hironori ADACHI, Tatsuya NAKAMURA, and Eiji
NAKANO '911SART,1991q三
Gail Ana]ysis of a Quadruped waⅡdl]g R01〕ot












ロボットシンポジウム, 1991イド 5 jj
Mechanics of s]iding Manipulation by Multifingered Hands -D飢モ10pment of
fixtures for automalical assanbly-
M. YASHIMA, H. KIMURA and E. NAKANO,1EEE/RSJ lnten]aiona]




















可 変 偏 心 荷 重 に よ る 振 動 増 大 制 御 に 関 す る 研 究
松 川 ゛ ニ , 小 野 栄 二 , Π 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 1 " 1 Π 木 ロ ポ ヅ ト 学
永 尾 Π ,
会 ツ 削 晞 柿 演 会 , 1 9 9 1 年 1 け 1
階 段 ( " 野 而 Π 走 な 慥 1 定 歩 容 形  6 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 6  撮 ) 陪 段 下 り の 歩
容 開 発 と 上 り と の 統 介
小 谷 内 1 血 穂 , 安 達 弘 典 , 中 村 辻 也 , 中 野 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 回 日
人 ロ ポ ヅ ド γ 会 学 術 詣 卜 演 会 , 1 9 9 1 年 1 1 打
鎧 設 機 械 の 捕 寸 乍 性 向 上 に 開 す る 研 究 ( 第  1 縦 バ イ ラ テ ラ ル マ ス タ レ イ ブ 1 , 1 1 御
の 建 設 機 械 へ の 沖 入 )
井 上 健 ・ ・ , 津 田 適 純 , 木 村 沿 , , 小 野 栄 二 , 奥 田 流 即 , Π 水 ロ ポ ヅ ト 学 会
第  9  回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 誥 演 会 , 1 9 9 1 年 1 υ 1
白 1 1 - 1 誹 下 小 の ロ ポ ッ ト の 姿 勢 制 御 の 何 「 究
上 屋 真 志 , 木 村 浩 , 小 野 栄 二 ,  H 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 引 回 日 本 ロ ボ ッ ト 学
会 学 術 i 1 肺 i 1 会 , 1 9 9 1 年 1 υ ]
対 条 物 の 幾 何 モ デ ル の 内 動 生 成 ・ ー ロ ポ ヅ ト ビ ジ ョ ン を 用 い 九 電 な り 合 っ た
物 休 の 分 剛 一
林 川 ; , 木 村 沿 , 寸 ・ 哩 f 栄 二 , 日 本 ロ ホ ッ ト 学 会 第 9 1 回 H 本 ロ ボ ヅ ト 学 会
学 術 靜 ル む 会 , 1 9 釧 イ f Ⅱ "
不 整 地 移 動 ロ ポ ッ ト の 機 桝 に 関 す る 価 究 錦 1 机 脚 先 車 愉 型 に よ る 段 差 乗 り 越
え の 丈 験
彪 , 人 村 浩 , 吽 ・ 哩 予 栄 一 . , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9  回 日 木 口瀬 戸 陽 治 , 呉
ポ ヅ ト 学 会 学 術 諸 q 貞 会 , 1 9 9 1 年 H 打
鵬 叫 N 倫 型 ロ ホ ヅ ト の 機 織 と 制 御 に 関 す る 研 究 一 第 3 縦 : 中 輸 走 行 に お け る 最
適 軌 道 訓 ' 画 一
里 ト ・ ト 洋 一 , 木 村 浩 , 中 野 栄 t , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 1 可 日 木 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 術 淋 演 会 , 1 9 9 1 年 U 打
渚 列 妾 触 を 伴 う 複 数 の 指 機 構 に よ る あ や つ り
八 島 真 人 , 人 村 浩 , 中 野 栄 一 , , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 9 祠 Π < ロ ポ ヅ ト 学
会 ツ 才 村 謡 淡 会 , 1 9 9 1 年 H 月
歩 打 ロ ポ ヅ ト の セ ン サ ー ベ ー ス ド ・ モ ー シ ョ ン ス イ ッ チ ン グ 制 御
小 野 栄 ム , 小 村 逹 也 , 津 司 圭 二 , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 群 n 0 1 引 日 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 オ 村 訥 演 会 , 1 9 兜 年 ] O H
階 段 登 降 6 足 歩 行 ロ ポ ッ ト に お け る 機 構 設 計 と 制 御
小 谷 内 範 穂 , 安 達 弘 典 , 小 村 逹 也 , 小 野 栄 二 , Π 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 2 回 口

























































A  M u l t i p l e  B e h a v i o r - B a s e d  R o b o t s  s y s t e m  f o r  c o o P 臼 ' a t i v e  o b j e c t  M a n i p u ・
I a t i o n
干 志 東 , 小 野 栄 二 , 松 川 卓 _ ム , 計 i 則 自 動 制 社 北 γ 会 東 北 支 剖 帰 0 川 年 記 念 乎
術 J 1 演 会 ,  1 9 舛 如 ・ 1 0 "
G A S  加  T r a i n i n g  a n  F L c  t o  c o n t r o ]  a  s i n g l c  A n n  M a n i p u l a t o r
M a j i d  N Ⅱ i A h m a d a a b a a d i , ホ 野 栄 二 , 計 マ 則 門 動 1 , 1 1 御 学 会 東 北 支 都 3 0 周 イ f
記 念 ' γ 才 荊 諧 演 会 , 1 9 9 4 午 1 0 j l
ぱ ね 機 構 を 持 っ た 巾 輪 型 移 動 ロ ホ ッ ト の ス リ ヅ プ 拘 肺 1 制 御 に 関 す る 研 究
藤 原 浩 女 , 大 久 保 睦 井 射 , ヰ ・ 哩 1 米 二 , Π 本 ロ ポ ッ ト 学 会 鮮 Ⅱ 2 1 0 1 ロ ポ ヅ ト 孚 会
学 休 1 剤 芹 貞 会 , 1 9 財 イ 円 1 刀
光 学 系 の パ ラ メ ー タ を 川 い 元 _ _ 1 次 元 喋 境 恬 眼 処 理 の ' 乎 法
松 本 頂 之 , 松 川 卓 、 、 , 中 野 栄 二 , " 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 1 2 回 ロ ポ ヅ ト 学 会 学
術 , 洲 演 会 , 1 9 9 4 午 1 1 門
企 ノ j 恂 移 動 ロ ポ ッ ト の 機 枇 と 1 1 , 1 1 御 に 1 瑚 す る 研 究
森 善 ・ , 寸 ・ , 野 栄  L , 而 " 剰 難 行 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 1 2 1 可 ロ ポ ヅ ト 学 会 学
術 1 1 4 演 会 , 1 9 9 4 作 1 リ }
移 動 ロ ポ ッ ト の 協 ヨ ■ の 研 究
澤 則 昭 二 , 小 野 栄 " , _ モ 志 東 , 訂 水 機 械 学 会 東 北 学 牛 会 第 2 5 1 ・ 1 学 生 員 〒
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I E E E / R S J  1 址 .  c o n f .  o n  l n t e 1 1 i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s  ( 1 R O S ' 0 0 ) ,



























Obstacle一丘ee path localization lor mobile robots with 工πlavelet TransfoTm































脚 卓 輪 叩 1 移 動 ロ ボ ヅ ト の 移 動 速 度 と 操 作 追 従 性 能 向 上 の た め の 歩 容 1 1 , 1 1 御
岩 泊 n 气 ・ 也 , 熊 谷 正 俊 , ル 司 道 彦 , 商 橋 隆 行 , 中 野 栄 、 、 _ , 計 訓 1 自 動 1 1 , 1 御 学 会
東 北 支 部 第 1 9 9 1 川 研 究 条 会 , 2 0 0 1 イ F 1 2 j l
F E S を 用 い た 卜 肢 陣 史 名 の た め の パ ワ ー ア シ ス ト 足 池 ぎ Ⅲ い す
高 沢 稔 , 庄 司 道 彦 , 1 布 橋 隆 行 , , ・ 1 ・ 叫 1 栄 二 , 半 田 康 延 , 第 2 1 田 福 祉 工 学 シ
ン ポ ジ ウ ム , 2 0 0 2 イ r ] ] 打
コ ン ト ロ ー ラ ブ ル ト ル ク リ ミ ヅ タ を イ j す る マ ニ ピ ュ レ ー タ の 安 全 制 御 交 験
U 係 税 , 鄭 聖 熹 , 1 拓 橋 隆 行 , 庄 司 道 彦 , 小 野 栄 二 , 第 4 引 可 白 動 制 御 迎
介 誥 演 会 , 2 0 0 2 年 1 1 打
パ ヅ シ ブ リ ン ク で 連 結 し た 中 い す と 小 輸 型 ロ ポ ヅ ト に よ る 協 訓 段 差 移 動 千 法
池 田 英 俊 , 勝 俣 嘉 一 , 庄 司 道 彦 , 商 橋 隆 行 , 王 志 東 , 中 野 栄 , 第 4 5 1 川
自 動 制 御 連 合 講 演 会 , 2 0 舵 年 1 リ 1
" 、 ザ 司 雁 歴 画 像 を 朋 い た り ア ル タ イ ム ジ ェ ス チ ャ 認 、 融
託 屋 健 , 高 橋 降 l j , 小 野 栄 二 , 第 4 5 師 1 内 動 制 御 連 介 詔 i 演 会 , 2 0 0 2 イ F 1 1 月
局 速 移 動 ロ ポ ヅ ト の 機 構 と 四 [ 道 追 従 1 1 1 1 御
広 地 正 樹 , 海 野 隆 允 , 高 橋 降 h , 庄 可 道 彦 , 小 野 栄 一 → 計 渕 自 動 制 御 学 会







解 説 ・ 評 論 等 ( 新 聞 ・ 広 報 誌 等 で の 解 説 記 事 , 事 典 の 執 筆 等 )
1 . 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
中 野 栄 二 , 百 科 年 鑑  C 平 凡 ネ 1 0  ・ 1 9 8 1 年 版 , 1 9 8 1 年 4  河
2 . ロ ポ ッ ト 技 術 百 科
中 野 栄 一 一 他 ,  N K  M O O K 1 3  ( 1 _ 1 刊 _ に 業 新 Ⅲ D , 】 9 8 2 守 6  j l
4 、 図 解 メ カ ト ロ ニ ク ス 用 語 辞 典
尾 崎 省 太 郎 一 ・ 1 ・ , 野 栄 二 , 他 , Π 刊 、 1 二 業 新 1 Ⅱ 1 社 ,  1 9 8 4 q 1 リ }
5 . 学 術 用 語 集 / 機 械 工 学 編 / 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
中 野 栄 二 , 他 , Π 木 機 械 学 会 , 1 9 8 5 年 1 2 刀
6 . 情 祁 ・ 知 識 用 語 辞 典 イ ミ ダ ス / ロ ポ ヅ ト ・ メ カ ト ロ ニ ク ス
小 野 栄 二 , 他 , イ ミ ダ ス ( 架 英 社 ) ・ 1 9 8 フ ィ f - 2 0 田 年 版 ,  1 9 8 7 - 2 0 0 1 年
フ .  T Q C 用 語 辞 典
小 野 栄 二 , 財 団 法 人 Π 人 規 格 恊 会 ,  1 9 8 5 年 1 打
8 . ク オ リ テ ィ マ ネ ジ メ ン ト 用 語 辞 典
































中野栄二, 1幾械研ニュース・ V01.1980-4, 1980年4月
3 2
1 6
ロ ボ ッ ト の ノ J 感 覚
小 世 1 栄 _ ' 一 自 動 化 技 術 ・  V 0 1 . 1 2 - 6 , 1 9 8 0 年 6  打
女 山 走 移 動 機 械 碩 究 会 の 発 足 に つ い て
中 野 栄 ' . , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 誌 ・  V 0 1 . 4 - 4 ,  1 9 即 午 1 2 j l
制 御 技 術 の 研 究 開 発
小 野 栄 一 " , 自 動 化 技 術 ・  V 0 1 . 1 3 - 1 ,  1 9 8 1 年 1  打
日 木 の ロ ポ ッ ト 産 業 の 将 ・ 来 竹
小 皿 予 栄 二 , 通 産 ジ ャ ー ナ ル ・  V 0 1 . B 1 2 ,  1 9 8 1 イ ギ  3  j ・ 1
ロ ボ ッ ト の 硬 さ 感 覚 と 硬 軟 判 別 珂 バ 乍
火 野 武 b j , 谷 π 洞 U 耻 , 谷 和 屶 , 小 野 米 二 , 機 械 技 術 研 究 所 所 桜 ・  V 0 1 . 3 5 -
5 , 1 9 別 仟 . 9  j l
人 剛 の 代 わ り が 務 ま る も の 狼 う
, ・ 1 ・ 州 1 ・ 栄 二 ,  N I K K E I M E C H A N I C A L , 1 9 8 1 年 9  打
産 業 用 ロ ポ ッ ト の 利 用 技 術
小 野 栄 二 , 他 , 五 忌 業 用 ロ ポ ヅ ト , 1 9 別 年 1 0 円
ロ ポ ヅ ト の 将 来
、 1 ・ Ⅷ f 栄 二 . ,  f 斗 学 ( 岩 波 . 1 1 ・ 1 占 ) ・  V O ] . 5 1 - 1 0 , 1 9 別 午 1 0 j l
別 冊 サ イ エ ン ス / メ カ ト ロ ニ ク ス ( ロ ポ ヅ ト の 進 化 )
小 野 栄 二 , 他 , 別 1 Ⅲ サ イ エ ン ス / メ カ ト ロ ニ ク ス , 1 9 8 1 年 1 2 刃
医 療 看 准 川 介 助 ロ ポ ヅ ト 「 メ ル コ ン ク ' 」 の 開 発
中 野 栄 " , 機 械 研 ニ ュ ー ス ・  V 0 1 . 1 9 8 2 ・ - 0 4 , 1 9 8 2 年 6  j l
ロ ボ ッ ト 学 会 が 発 足 す る ま で
ヰ ・ 哩 予 栄 _ ニ ,  H  木 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 1 - 1 ,  1 9 8 3 イ F  4 1 ]
白 然 を 食 べ る
中 野 栄 二 , フ ヅ ト ワ ー ク ・  V 0 1 . 1 - 8 , 1 9 8 3 イ F I 0 1 1
D e s i g n l n g  T o m o r r o w ' S  R o b o t s
N a 1 ζ a n o  E i j i ,  J a p a n  E c h o  ・  V 0 1 . 1 0 , 1 9 8 3 午 1 0 村
ロ ポ ッ ト の 鋤 は 「 移 劃 ル 對 氾 」 と 「 機 械 の 腕 」
中 野 栄 二 ,  j で 1 峪 正 直 ,  j 固 制 判 1 Π ・  V 0 1 . 8 8 - 5 6  ( 3 U 7 ) ,  1 9 8 3 イ " 2 打
機 械 技 術 研 窕 所 ロ ボ ッ ト エ 学 課
中 野 米 一 、 , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ( 研 究 室 紹 介 ) ・  V 0 1 . 1 - 4 ,  1 9 8 3 年 1 2 打
非 製 造 業 で の 利 川 も 増 え る ロ ボ ヅ ト























,・1・Ⅷ1栄二, COMσU11 コミュニケーシ"ンズ)・ V01.8認,1985イ1ミ 4 ナj
ヌ寸談:人1-1知能は人1樹にどこまで近づいていくのか
相磯秀大/小野栄ム, j}刊情縦処埋試験・ V01.34,1985年6 打
ロボヅト技術の動向と展望各論(2)移動技術









































ロ ポ ッ ト ・ 歩 き は じ め た 自 動 機 械
寸 、 哩 f 栄 二 , ニ ュ ー ト ン ・  V 0 1 . 6 3 , 1 9 8 6 年 3  j ]
工 場 の 外 へ 出 て い く 1 ! 打 乞 イ 乍 業 ロ ポ ッ ト
中 野 栄 二 , 鉄 ( ウ ル ト ラ サ イ エ ン ス 棚 D  ・  V 0 1 . 1 3 1 , 1 9 8 6 年 3 月
ス ト レ ス と の つ き あ い 力
中 里 予 栄 、 、 . , め る と ー く ・  V 0 1 . 2 3 , 1 9 8 6 年 3 月
I V 杯 Π 6 1 年 度 研 究 業 務 汁 画 の 慨 要
小 野 栄 _ ニ , 機 械 研 ニ ュ ー ス ・  V 0 1 . 1 9 8 6 - 4 ,  1 9 8 6 年 4 月
令 力 向 移 動 i 川 こ 有 用 な 能 動 ガ 1 右 艸 尉 奧 可 能 な キ ャ ス タ
小 少 f 栄 _ ' . ,  M  &  E  ・  V 0 1 . 1 3 4 ,  1 9 8 6 司 二  4  j ]
2 0 0 億 円 の 研 窕 開 発 費 で ◇ 世 紀 ボ に 椒 限 作 業 ロ ボ ヅ ト 災 刑 化 ! ?
小 野 栄 ム , 週 刊 現 代 ー シ リ ー ズ / H 本 の フ ロ ン ト ラ イ ン 令 コ " 杏 口
ポ ヅ ト は ど こ ま で 人 間 に 代 わ り う る の か ・  V 0 1 . 2 8 1 6 ,  1 9 8 6 イ 1 Ξ 4 1 1
マ ニ ビ ュ レ ー タ の ハ イ ブ リ ッ ド 制 御 に 関 す る J ' y 遊 研 究
新 井 健 牛 , 中 野 栄 一 _ , 欠 野 智 昭 , 橋 本 亮 ・ , 機 械 技 術 研 究 所 所 桜 ・ V 0 1 . 如
- 3 , 1 9 8 6 年 5  j ,
対 談 内 燃 機 関 と し て の 人 制
浅 レ ι 俊 却 . , ^ 1 ・ , 世 子 栄 一 → え れ き て る ・  V O 】 . 2 1 , 1 9 8 6 1 F  5 月
イ ン タ ビ ュ ー : ロ ポ ッ ト の 妓 先 端 佶 蛾 は ハ イ テ ク の 近 末 来 を 語 る
小 野 栄  t ,  i ! i 存 と 航 ・ , 1 } .  V 0 1 . 1 9 8 6 1 1 , 1 9 8 6 可  1 0 ナ ]
巻 頭 d / 利 ・ 学 技 術 の ニ ュ ー フ ロ ン テ ィ ブ と な る か ? 動 き H _ 1 す H F S P 計 師 1
小 出 f 栄 _ ニ . , ロ ポ テ ィ ス ト ・  V 0 1 . 6 , 1 9 8 6 年 1 0 j l
か め の 動 き に 似 た 4 脚 歩 行 ロ ポ ッ H 刑 発 新 た な 2 脚 支 持 機 枇 剛 充 で ー
中 野 栄 一 . .  P T e s t o  ・  V 0 1 . 1 8 2 , 1 9 8 7 圷 ・  1 1 j
売 業 翊 ロ ポ ヅ ト の 米 来
鴫 ・ , 少 f 栄 1 _ ニ , オ ー ト メ ー シ ョ ン ・  V 0 1 . 3 2 , 1 0 , 1 9 8 フ ィ F I 0 月
ロ ポ ヅ ト は ど こ ま で 人 間 に 近 づ く か ー ・ 軟 ら か い 機 械 の 開 発 が ポ イ ン ト
, ・ 1 , 坐 f 栄 _ ニ , オ ー ト ピ ア ・  V 0 1 . 5 ,  1 9 8 7 年 1 0 村
ロ ポ ッ ト 産 業 は 侘 牛 活 を 変 え う る か
中 野 栄 二 , 住 宅 金 融 月 村 1 ・  V 0 1 . 4 3 1 , 1 9 8 7 年 1 2 j ]
下 3 4 部 の 太 来 は , バ ラ 色 だ 。 し か し , 自 然 に 対 し て ご う ま ん に な ら な い よ う 気
を つ け よ う 。 ( ロ ポ ヅ ト 「 当 上 が 君 達 に 贈 る メ ヅ セ ー ジ )





















































































































Of ・ 1nte]]igent ・ Robot ・ contest ・ and ・ 1nte11igent ・圦10rking . Mobile .97
Robot . Japan . CUP






















Robot・ Team ・ for . Engaing .in . coordinated ' conveyance ' of' objects







中里〒栄1二, science ・&・ Techn010gy ・ Journal (特集:ロボット).
























































































障 筈 物 検 川 用 接 触 セ ン サ
中 野 栄 二 , 1 6 田 2 6 2 ,  1 9 9 1 4 1 Ξ  2  ナ 1 1 8 日
物 体 検 出 裴 置
中 野 栄 二 , 1 8 7 5 4 9 7 , 1 9 9 4 午 1 0 月 7  ' 1
バ イ ラ テ ラ ル マ ス タ レ イ ブ マ ニ ピ ュ レ ー タ の 制 御 裴 臓
新 , 卞 健 生 , 中 野 栄 二 , 1 6 四 8 6 9 ,  1 9 9 2 イ 1 ' . 1 0 j 1 1 4 日
能 動 方 向 転 換 可 能 な キ ャ ス タ
中 野 栄 二 ,  1 7 5 7 4 9 6 , 1 9 9 3 午  5  j ] 2 0 U
能 動 力 向 転 換 町 能 な キ ャ ス タ
中 野 栄 二 , 1 8 4 飾 9 8 ,  1 9 9 4 年 6  河  7  Π
令 力 向 移 動 車
中 野 栄 二 , 1 5 4 5 5 7 5 , 1 9 9 0 年 2  j 」 2 8 日
能 動 力 向 転 換 可 能 な キ ャ ス タ
小 野 栄 二 , 広 岡 茂 , 1 8 0 0 1 7 1 , 1 9 9 3 年 1 リ j 1 2 Π
歩 テ j ロ ポ ッ ト 用 脚
巾 野 米 二 , 1 6 1 3 2 2 9 , 1 9 9 1 午  8  河  1 5 日
非 接 触 全 周 形 ポ テ ン シ ョ メ ー タ
中 野 栄 二 , 大 島 末 明 , 1 9 9 8 1 4 7 ,  1 9 暢 郁 1 2 j 」 1 5 Π
端 部 セ ン サ を 備 え た 歩 行 ロ ポ ッ ト j 刑 御
中 野 栄 _ 1 _ L , 小 谷 1 人 ] 範 穂 , 1 6 2 備 別 , 1 9 9 1 年 1 0 j 」  9  Π
バ イ ラ テ ラ ル ・ マ ス タ マ ニ ビ ュ レ ー タ
中 野 栄 _ ニ , 新 井 健 生 , 橋 野 賢 , 谷 利 男 , 1 7 7 1 7 釘 , 1 9 9 1 y 平 7 1 1 U n
令 方 向 移 動 車 の 駆 動 機 枇
中 野 栄 二 , 1 5 1 0 2 1 6 , 1 9 8 9 イ r 8  j j  9 日
A C T I V E  G R A V I T Y  C O M P E N S A T I O N  D E V I C E  F O R  F O R C E  C O N T R O L
S Y S T E M
E 途  N a l く a 1 ⑩ ,  T a t s u o  A r a i ,  U S - 0 0 5 1 3 6 2 2 7 ,  1 9 9 2 年 8  上 1  4  Π
歩 行 ロ ボ ヅ ト の 脚 機 椛
中 野 栄 _ ニ , 1 6 6 9 4 2 4 ,  1 9 兜 年 6  j j 1 2 Π
仰 剣 妾 触 3 6 0 度 ポ テ ン シ , メ ー タ
中 野 栄 二 , 村 上 和 リ } , ' 駒 場 英 犬 , 1 9 1 8 4 9 4 , 1 9 9 2 午 7  打 2 2 U
油 圧 シ ョ ベ ル の 操 作 件 向 E の た め の 乎 動 操 作 裴 置






















APPARATUS FOR CONTROLLING MOTION OF NORMAL WHEELED
OMNIDIRECTIONA上 VEHICLE AND METHOD THEREOF
Kuniharu Takayama, EijiNakano, Yoshikazu Mori, TakayukiTalくahashi,
United states patent 5,739,657,1998イr' 4 JJ 14日
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